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 要  旨 
 近年，製造業の各メーカーで生産効率の向上やコスト削減，高品質・高精度加工に対
する要求が高まっている．これに対応する工作機械として，5 軸制御工作機械が注目され
ている．これは，一般的な X，Y，Z の並進 3 軸に，回転・傾斜の 2 軸を加えた工作機械
で，工作物に対して任意の工具姿勢を与えることができる．そのため，オーバーハング
部を有する複雑形状の加工が可能なほか，段取り替え回数の削減，工具突き出し長さの
短縮によるビビリ振動の抑制など，様々な利点を持つ． 
 5 軸制御による仕上げ加工では，ボールエンドミルが広く用いられている．ボールエン
ドミルは，工具姿勢が変化しても工具中心点の位置が変わらないため，任意の工具姿勢
を与えることのできる 5 軸制御加工において制御が容易である．しかし，ボールエンド
ミルは，工作物と接する刃の位置によって切削速度が変化し，回転中心における切削速
度が 0 になってしまう．また，刃長が短く，切削除去量が少ないなどの欠点がある． 
一方，スクエアエンドミルやラジアスエンドミルは刃長が長く，切削除去量が多い．
また，切削速度を高速に保つことができるなどの利点を持つ．しかし，工具姿勢の変化
によって工具中心点の位置が変化するため，5 軸制御加工ではボールエンドミルに比べて
制御が困難である．  
 本研究では，5 軸制御加工における工作物の加工面に対する 1 つの工具姿勢を 2 次元空
間上の 1 点で表す 2 次元 Configuration Space（C-Space）を，スクエアおよびラジアスエ
ンドミルによる加工に対応させるため，工具干渉や，不適切な工具姿勢を扱えるように
拡張した．さらに，切削除去量が多いという 2 つの工具に共通する利点を活かし，工作
物の加工面と干渉面がなす交線付近の削り残しが少ない工具経路生成法を開発した． 
 最後に，加工シミュレーションによる検証実験を行った結果，工作物の交線付近の削
り残しは最小となったことから，本研究で開発した工具経路生成法の有用性を確認した．
 
